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Profungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Verfahren und Vorrichtung zum Melken und ggfs. Futtern von freilaufenden, Identiflzierungsmittel tragenden 
Kuhen 

Es wird ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Melken 
und ggf. Futtern von freilaufenden Kuhen angegeben, die 
Identifizierungsmittel tragen. In eine Identifikations- und 
Steuerlogiksind die Melkzerten derefnzelnen KOhe einpro 
grammiert. Die Kuhe warden am Einla&zu einem aeparaten 
Meikraum oder Melkstand einzeln identmziert und erhalten 
EinlaS nur dann, wenn die fdentifizierte Kuh - entsprechend 
den einprogrammierten Meikzeiten - melkfrei ist und wenn 
auBerdem ein Melkstand f rei ist. 
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Patentansprfiche 

1. Verfahren zum Melken und ggfc. FQttern von 
freilaufenden, Identifizierungsmittel tragenden K0- 
hen, die identifiziert werden und zu individuellen 5 
Zeiten, zu denen die KQhe melkreif sind, automa- 
tisch gemolken und ggfs. auch gefflttert werden, 
dadurch gekennzeichnet, dass die KQhe in einem 
oder mehreren separaten Melkstfinden gemolken, 
und vor den Melkstflnden identifiziert werden, und 10 
dass eine identifizierte Kuh in einen Melkstand nur 
eingelassen wild, wenn dieser Melkstand als frei 
gemeldet und die Kuh als melkreif identifiziert is t 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Kflhe vor dem Eingang zu den, t5 
Melkstanden zentral identifiziert werden, und dass 
der zentrale Eingang zu den Melkstflnden nur ge- 
6ff net wird, wenn eine Kuh als melkreif identifi- 
ziert, und ein Melkstand als frei gemeldet is t 

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 20 
zeichnet, dass die Kflhe vor den einzelnen Melk- 
standen identifiziert werden, und dass ein freier 
Melkstand nur gedffnet wird, wenn eine Kuh als 
melkreif vor dem betreffenden Stand identifiziert 
wird. 25 

4. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass eine Kuh, die als nicht melkreif iden- 
tifiziert wird, an den Melkstanden vorbeigeleitet 
wird 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 30 
zeichnet, dass eine Kuh, die als nicht melkreif iden- 
tifiziert wird, an den Melkstanden vorbei zu den 
FreBstSnden und/oder den Tranken geleitet wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass eine Kuh, die als nicht melkreif iden- 35 
tifiziert wird, an den Melkstanden vorbei in den 
Lauf stall zurflckgeleitet wird. 

7. Verfahren nach einem der vorstehenden Ansprfl- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Kflhe aus 
dem Laufstall mit Treibhilfen zum Identifizieren 40 
getrieben werden. 

8. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass eine melkreife Kuh in einen freien 
Melkstand, eine nicht melkreife aber ffltterungsrei- 

fe Kuh in einen FreBstand, und eine nicht melk- und 45 
nicht fQtterungsreife Kuh zurflck in den Laufstall 
geleitet wird. 

9. Verfahren nach einem der vorstehenden Ansprfl- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Zwischen- 
melkzeit, in denen eine Kuh nicht melkreif ist, ent- 50 
weder individual einprogrammiert oder nach den 
erzielten Melkergebnissen automatisch berechnet 
wird. 

la Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens 
nach einem der Ansprflche 1 bis 9, mit an den KG- 55 
hen befestigten Identifikationsmitteln, mit Identifi- 
kationssensoren, die bei Annaherung einer Kuh ein. 
Identifikationssignal erzeugen und an eine pro- 
grammierbare Identifikationseinrichtung abgeben, 
mit einer mit der Identifikationseinrichtung ver- 60 
bundenen Steuereinrichtung, die einen Melkrobo- 
ter zum Ansetzen, Betatigen und Abnehmen eines 
Melkzeugs oder eines Zitzenbechers und ggfs. die 
Futterzufuhr in den FreBstfinden steuert, dadurch 
gekennzeichnet, dass separate Melkst&nde (14) in 65 
dem Melkraum (10) angeordnet sind, die der Mel- 
kroboter (40) bedient, dass mindestens ein auf und 
zu steuerbares Einlasstor (12) und ein Identifika- 
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tionssensor (22) vor dem Einlasstor (12) vorgesehen 
sind, dass die Steuereinrichtung (30) das Einlasstor 
(12) zu einem Melkstand (14) nur dffnet, wenn der 
Melkstand (14) frei ist und die Identifikationsein- 
richtung (20) die betreffende Kuh als melkreif er- 
kannt hat, und dass die Steuereinrichtung (30) den 
Melkroboter (40) zu einem Melkstand (14) steuert 
und aktiviert, wenn ein Standsensor (32) den Ein- 
tritt einer Kuh in den Melkstand meldet 

11. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass an jedem Melkstand (14) ein Einlass- 
tor (12) und vor jedem Einlasstor (12) ein Identifika- 
tionssensor (22) angeordnet ist 

12. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch 
gekennzeichnet, dass ein zentndes Einlasstor (12) 
am Eingang zum Melkraum (10) und ein Identifika- 
tionssensor (22) vor dem zentralen Einlasstor (12) 
angeordnet ist 

13. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass am Eingang zum Melkraum (10) 
ein Rflckweg (17) zu dem Laufstall (2) oder zu FreB- 
stSnden (4) und/oder Tranken (5) abzweigt* und 
dass das zentrale Einlasstor (12) als Zweiwegetor 
ausgebildet ist, welches in einer ersten Stellung den 
Melkraum (10) dffnet und den Rflckweg (17) zum 
Laufstall schliesst, und in einer zweiten Stellung , 
den Melkraum (10) schliesst und den Rflckweg (17) 
zum Laufstall (2) dffnet 

14. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass am Eingang zum Melkraum (10) 
ein Rflckweg (17) in den Laufstall (2) und ein Zu- 
gang zu den FreBstfinden und/oder den Tranken 
abzweigt, und dass das zentrale Einlasstor (12) als 
Dreiwegetor ausgebildet ist, welches bei Erken- 
nung eines freien Melkstandes und einer melkrei- 
fen Kuh nur den Zugang zu einem Melkstand (14), 
bei Erkennung einer ffltterungsreif en, jedoch nicht 
melkreifen Kuh und eines freien FreBstandes den 
Zugang nur zu den FreBstanden dffnet, und anson- 
sten nur den Rflckweg zum Laufstall (2) freigibt 

15. Vorrichtung, insbesondere nach einem der An- 
sprflche 8 bis li dadurch gekennzeichnet, dass der 
Melkroboter (40) einen Wagen (44) enthfilt, der ent- 
lang der Melkstande (14) verfahrbar ist und ein 
Melkzeug (50) oder einzelne 23tzenbecher am frei- 
en Ende eines dreidimensional verfahrbaren Stel- 
lanns (44-49) enthalt, und dass die Robotersteue- 
rung (30) den Melkroboter (40) in Abhangigkeit 
von den Signalen der Melkstand-Sensoren (32) zu 
den einzelnen Melkstanden (14) bewegt 

16. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Robotersteuerung (30) und/ 
oder die Identifikations- und Steuereinrichtung (20) 
Tore (16, 18), Nackenhalter eta der einzelnen Melk- 
stande (14) betatigt 

17. Vorrichtung nach Anspruch 13 oder 14, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Melkroboter (40) Einrich- 
tungen (60) zur Messung der Position der Ziteen 
der zu meflcenden Kuh, und in der Steuereinrich- 
tung (30) Einrichtungen zur Berechnung der ent- 
sprechenden Positionssignale bei Aussteuerung des 
Stellarms enthalt 

18. Vorrichtung nach einem der Ansprflche 13 bis 
15, dadurch gekennzeichnet, dass die Einrichtungen 
(60) zwei Sensoren (62) enthalten, die an einem ge- 
meinsamen Bflgel (64) voneinander beabstandet 
angeordnet sind, und dass der Bflgel (64) vom Wa- 
gen (44) des Melkroboters (40) an- und abkoppel- 
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bar ist den Melkroboter zu einem Melkstand steuert und akti- 

19. Vorrichtung nach einem der AnsprGche 13 bis viert, wenn ein Standsensor den Eintritt einer Kuh in 
16, dadurch gekennzeichnet, dass der Bflgel (64) den Melkstand meldet 

zusammen mit dem Wagen (44) des Melkroboters Die Vorteile der Erfindung liegen insbesondere darin, 
(40) in eine von den Melkstanden (14) vorgegebene 5 dass die Melkstande von den FreBstanden getrennt sind 
MeBposition verfahrbar ist und anschliessend zum und jeweils nur von solchen Kflhen erreicht werden 
Messen der Zitzenposition, dem Ansetzen des kdnnen, die melkreif sind, dh, deren Melkzeit eingetre- 
Melkzeugs an die Zitzen und dem nachfolgenden ten ist Die Melkeinrichtungen werden auf diese Weise 
Melkvorgang vom Wagen (44) abgekoppelt bleibt nur durch Melkvorgange belegt, die Melkanlage kann 

10 daher entsprechendklein ausgelegt werden Ausseitiem 
Beschreibung lasst sich der Melkraum sauberer halten, da er von He- 

ron, &e nur geftlttert werden mflssen, nicht betretenw^ 
Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Melken und damit auch nicht verschmutzt wird. Da in den Melkraum 
ggfs. Fflttern von freilaufenden, Identifizierungsmittel die KQhe nur zu ihren Melkzeiten eingelassen werden, 
tragenden Kflhen, die identifiziert werden und zu indivi- 15 wird der Einlass oder die TQr zu dem Melkraum auch 
duellen Zeiten, zu denen die Kflhe melkreif sind, auto- wesentlich weniger oft geoffhet, als dies in einer ge- 
matisch gemolken und ggfs. auch gefflttert werden, so- meinsamen FreB- und Melkzone der Fall ist; der im 
wie eine Vorrichtung zum Durchfflhren dieses Yerfah- Winter temperierte Melkraum kflhlt daher im Winter 
rens ; weniger ab, wodurch die Energiekosten der Gesamtan- 

Ein derartiges Verfahren und eine derartige Vorrich- 20 lage verringert werden. Ein weiterer Vorteil liegt darin, 
tung sind aus der EP-OS 00 91 892 bekannt Die mit dass sich die erfindungsgemasse Vorrichtung sehr gut 
Identifizienmgsmitteln versehenen Kflhe werden in ein- zur NachrQstung bestehender automatischer FQtte- 
zelnen FreBstinden identifiziert und erhalten von einem rungsanlagen oder bestehender Melkanlagen einsetzen 
RechnergesteuertFutter.Ausserdem werden die Kflhe Iisst 

in diesen FreBstanden mittels eines automatischen Mel- 25 Bevorzugt werden die Kflhe vor dem Eingang zu den 
kroboters gemolken, wenn die Kflhe melkreif sind, dh, Melkstanden zentral identifiziert, und das nach den 
wenn ihre Melkzeit gekommen ist, die im Rechner ein- Identifikationseinrichtungen befindliche zentrale Ein- 
programmiert ist Da die Futterungszeiten wesentlich lasstor wird zu den Melkstanden nur geoffnet, wenn 
grosser sind als die Melkzeiten, muss die Anzahl an eine Kuh als melkreif identifiziert wird und ausserdem 
FreBstanden relativ gross sein, und die Kflhe halten sich 30 ein Melkstand als frei gemeldet ist Die Melkstande k6n- 
in diesen FreBstanden flberwiegend nur zum Fressen nen alternativ oder zusatzlich eigene Eingangstore auf- 
auf. Nachteilig ist es dabei, dass gleichwohl die gesamte weisen, die nur geoffnet werden, wenn der betreffende 
Melkanlage so ausgelegt werden muss, dass sie die rela- Melkstand frei ist Alternativ ist es auch moglich, vor 
tiv grosse Anzahl an FreBstanden bedienen kann. Aus- jedem Melkstand einen Identifizierungssensor anzu- 
serdem ist nicht sichergestellt, dass auch die melkreif en 35 bringen, und das Eingangstor eines Melkstandes nur zu 
Tiere mit geringem oder keinem Futteranspruch die dffnen, wenn vor dem Melkstand eine Kuh als melkreif 
FreBstande aufsuchen. identifiziert ist und der Stand auch frei ist 

Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Verfahren und Besonders bevorzugt sind die Melkstande nebenein- 
eine Vorrichtung der eingangs genannten Art derart ander angeordnet, und die Eingangstore sowie evtL vor- 
weiterzubilden, dass die Melkeinrichtungen durch reine 40 handene Ausgangstore grenzen die Melkstande zu ei« 
Ffltterungsvorgange nicht unnotig belegt sind und da- nem Gang hin ab, der ausreichend lichte Weite fur die 
her auf die Bedflrfnisse der Melkvorgange ausgelegt Here bietet, und der beira Offnen der Eingangstore der 
werden kdnnen. Melkstande von den Eingangstoren abgesperrt wird, da- 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemassbei einem Ver- mit fflr eine einlaufende Kuh der weitere Durchgang 
f ahren der eingangs genannten Art dadurch geldst, dass 45 gesperrt ist, so dass die Kuh dann zwangsweise in den 
die Kflhe in einem oder mehreren separaten Melkstan- offenen Melkstand geleitet wird 
den gemolken, und vor den Melkstanden identifiziert Besonders bevorzugt werden diejenigen Kflhe, die 
werden, und dass eine identifizierte Kuh in einen Melk- vom Identifikationssensor als nicht melkreif identifiziert 
stand nur eingelassen wird, wenn dieser Melkstand als werden, an den Melkstanden vorbeigeleitet Zu diesem 
frei gemeldet und die Kuh als melkreif identifiziert ist 50 Zweck ist das zentrale Einlasstor als Zweiwegetor aus- 

Eine Vorrichtung zur Durchfflhrung des erfindungs- gebildet, welches den Zutritt zu den Melkstanden spent 
gemassen Verfahrens, mit an den Kflhen befestigten und dann gleichzeitig einen Rflckwegzu den Laufstallen 
Identifikationsmitteln, mit Identifikationssensoren, die oder zu den FreBstanden und/oder Tranken freigibt Ist 
bei Annaherung einer Kuh ein Identifikationssignai er- zB. nur ein zentrales Identifikationsmittel vor dem zen- 
zeugen und an eine programmierbare Identifikations- 55 tralen Einlasstor angeordnet, welches sowohl den Zu- 
einrichtung abgeben, mit einer mit der Identifikations- gang zu den Melkstanden als auch den Zugang zu den 
einrichtung verbundenen Steuereinrichtung, die einen separaten FreBstanden steuert, so werden sich die Here 
Melkroboter zum Ansetzen, Betatigen und Abnehmen - aufgrund ihres FreBtriebes - am Identifikationssen- 
eines Melkzeugs oder eines Zitzenbechers und ggfs. die sor einfinden, und die melkreifen Kflhe werden an- 
Futterzufuhr in den FreBstanden steuert, ist dadurch eo schliessendzu einem freien Melkstand geleitet, die nicht 
gekennzeichnet, dass separate Melkstande in dem Mel- melkreifen, jedoch ffltterungsreifen Kflhe werden zu 
kraum angeordnet sind, die der Melkroboter bedient, den FreBstanden geleitet Besonders bevorzugt ist bei 
dass mindestens ein auf und zu steuerbares Einlasstor dieser Ausfflhrungsform der Erfindung nach dem Identi- 
und ein Identifikationssensor vor dem Einlasstor ange- fikationssensor auch noch ein direkter Rflckweg in den 
ordnet ist, dass die Steuereinrichtung das Einlasstor zu es Laufstall vorgesehen, in den - durch entsprechende 
einem Melkstand nur dffnet, wenn der Melkstand frei ist Steuerung des oder der Eingangstore - diejenigen Kfl- 
und die Identifikationseinrichtung die betreffende Kuh he eingeleitet werden, die weder melkreif noch ffltte- 
als melkreif erkannt hat, und dass die Steuereinrichtung rungsreif sind Auf diese Weise ist sichergestellt, dass 
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alle Here, die gemolken werden sollen, selektiert und dung anhand der Zeichnungnahererlautert 

den Melkstandenzugefflhrt werden. Eszeigen: 

Um alle Tiere in vorgegebenen Abstanden zu den Fig. 1 eine schematische Aufsicht auf eine erste Aus- 

Identifikationssensoren zu treiben, lassen sich im Lauf- f Qhrungsform der erfindungsgemassen Vorrichtung; 

stall Treibhilfen, so 23. ein unter Spannung stehender 5 Fig, 2 eine schematische Aufsicht auf eine zweite 

metallischer Vorhang, der den Lauf stall abdeckend in Ausfuhrungsform der Vorrichtung; 

Richtung auf den Identifikationssensor bewegbar ist, Fig. 3 eine schematische Aufsicht auf eine dritte Aus- 

vorsehecL fUhrimgsform der Vorrichtung; 

Bevorzugt enthalt der Melkroboter einen Wagen, der Fig. 4 eine schematische Aufsicht auf eine vierte Aus- 

frei oder auf einer Schiene entlang der Melkstande ver- 10 fflhrungsform der Vorrichtung; 

fahrbar ist und ein Melkzeug oder einzelne Zitzenbe- Fig. 5 eine schematische Aufsicht auf eine fQnfte Aus- 

cher am freien Ende eines Stellarms handhabt, der drei- fUhrungsforra der Vorrichtung; 

dimensional bewegbar ist und von Positionssignalen der Fig. 6 eine Aufsicht auf eine sechste Ausf Qhrungsform 

Steuerungseinrichtung entsprechend versteUt wird Die der Vorrichtung; und 

Steuereinrichtung bewegt den Melkroboter in Abhto- 15 Fig. 7 eine Ansicht eines Melkroboters. 

gigkeit von den Signalen der Melkstand-Sensoren zu Die Fig. 1 bis 5 zeigen eine schematische Aufsicht auf 

den einzelnen Melkstanden, in denen sich KQhe befin- eine Stallanordnung fflr KQhe, die einen Lauf stall 2 und 

den. mehrere FreBstande 4 enthalt, welche Einrichtungen 

Besonders bevorzugt enthalt der Melkroboter Ein- zum automatischen und programmierbaren ZufQhren 

richtungen zur Messung der Position der Zitzen der zu 20 des Putters aufweisen. Die einzelnen KQhe tragen Iden- 

melkenden KQhe, und die Steuereinrichtung enthalt Ein- tifizierungsmittel (nicht dargestellt), z&. einen mit einem 

richtungen zur Berechnung der entsprechenden Posi- Kennsignal programmierten Sender oder Reflektor. An 

tionssignale aus den Messdaten, um mit dem Stellarm jedem FreBstand 4 ist ein Identifikationssensor 22 ange- 

das Melkzeug treffsicher an die Zitzen ansetzen zu kdn- ordnet, der mit den Identifizierangsmitteln der KQhe 

nen. Die Messeinrichtungen des Melkroboters enthal- 25 zusammenwirkt und von den Identifikationsmitteln der 

ten bevorzugt zwei Sensoren, zB. zwei Videokameras Kuh, die sich in dem betreffenden FreBstand 4 auMlt, 

oder Diodenarrays, die an einem gemeinsamen BQgel ein Identifikationssignal erhalt oder ableitet, welches 

beabstandet angeordnet sind und Messdaten erzeugen, von einer programmierbaren Identifikationseinrichtung 

welche in der Steuereinrichtung mittels der bekannten 20 decodiert wird Anschliessend wird von einer Steuer- 

Verfahren der dreidimensionalen Bildverarbeitung aus- 30 einrichtung 30 die Futterzufuhr derart gesteuert, dass 

gewertet und in die Zitzenposition der KQhe kennzeich- die identifizierte Kuh eine individuell dosierte Futter- 

nende Positionssignale umgesetzt werden. menge an dem betreffenden FreBstand 4 erhalt Sof era 

Der die Sensoren haltende BQgel der Messeinrich- die identifizierte Kuh die ihr zugeteilte Futtermenge 

tung ist besonders bevorzugt vom Wagen des Melkro- schon zu einem frQheren Zeitpunkt erhalten hat, wird 

boters an- und abkoppelbar. Der BQgel wird beim 35 die Futterzufuhr nicht ausgeldst, das betreffende Her 

Wechseln von einer Kuh zur nachsten Kuh zusammen verlasst dann den FreBstand 4 wieder. Anstelle der 

mit dem Wagen des Melkroboters in eine vorgegebene FreBstande 4 fQr dosierte Futterapplikation kdnnen 

Messposition verfahren, die zB. einem bestimmten Ra- dem Laufstall und den Melkstanden auch FreBpiatze 

stermaB entspricht Anschliessend wird der BQgel vom zur ad libitum-Aufnahme von Grundfutter zugeordnet 

Wagen des Melkroboters abgekoppelt, es wird ein 40 sein. 

Messvorgang durchgefOhrt, der wahrend des gesamten In einem separaten Melkraum 10 sind mehrere Meik- 

Zeitraums anhalt, in dem das Melkzeug oder die einzel- stande 14 in Serie zueinander angeordnet und besitzen 

nen Zitzenbecher unter den berechneten Positionssi- je ein schwenkbares Eingangstor 12 und ein schwenkba- 

gnaien an die Zitzen angesetzt werdea res Ausgangstor 18. Der Melkraum 10 ist vom Laufstall 

Die Sensoren bleiben wahrend des gesamten Ansetz- 45 2 Qber einen Laufgang 15 erreichbar, der parallel zu den 

vorganges des Melkzeugs aktiviert und ermdglichen da- Melkstfinden 14 verlauft Im dargestellten AusfQhrungs- 

her, dass auch wahrend des Ansetzvorganges erfolgen- beispiel ist die Breite des Laufganges 15 so bemessen, 

de Positionsanderungen der Euterzitzen erfasst, und der dass sie geringfQgig grdsser als die Breite einer Kuh ist, 

Stellarm tatstchlich der aktualisierten Zitzenposition so dass die Tfere den Laufgang 15 nur in einer Richtung 

-nachgefQhrt wird Auf diese Weise wird eine hohe Treff- 50 passieren kdnnen. Die Eingangstore 12 der Melkstande 

sicherheit beim Ansetzen des Melkzeugs gewahrleistet, 14 besitzen eine solche Breite, dass de den Laufgang 15 

ohne die Tiere auf eine sehr eng fixierte Position zwin- sperren, wenn sich diese Tore dffnen, wodurch eine Kuh 

gen zu mQssen. Dadurch wird fQr das Melken nachteil- zwangsweise in einen sich offhenden Melkstand geleitet 

iger Stress auf die Here vermieden. wird 

Durch die Abkopplung des Sensoren tragenden BQ- 55 In der Anordnung gemass Fig. 1 befindet sidi im 

gels vom Wagen und damit vom Stellarm des Melkro- Laufgang, und zwar in Laufrichtung vor jedem Melk- 

boters wird gewahrleistet, dass die Sensoren wahrend stand 14 ein Identifikationssensor 22, der die durch den 

eines Messvorganges feste Bezugskoordinaten beibe- Laufgang 15 hindurchlaufenden KQhe identifiziert und 

halten, wodurch die mdgliche Positionsanderung der ein Identifikationssignal an die Identifikationseinrich- 

Euterzitzen der Kuh messbar und damit berechenbar 60 tung 20 abgibt In der Identifikationseinrichtung 20 wer- 

wird, so dass der Stellarm der Bewegung der Euterzit- den die Daten der identifizierten Kuh QberprQf^ insbe- 

zen nachgefQhrt werden kann. Ausserdem bleiben die sondere wird festgestellt, ob seit dem letzten Milchent- 

Sensoren dadurch frei von den ErschUtterungen eta, zug eine vorgegebene Zeit Qberschritten ist und diese 

welche beim Verfahren des Stellarms auftreten kdnnen, Kuh somit wieder melkreif geworden ist 

Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind 65 Jedem Melkstand 14 ist ferner ein Standsensor 32 

durch die Merkmale der UnteransprQche gekennzeich- zugeordnet, der der Identifikationseinrichtung 20 mel- 

net det, ob der betreffende Stand frei oder belegt ist Wird 

Im folgenden wird eine Ausfuhrungsform der Erfin- ein Melkstand 14 als frei gemeldet, und wird ausserdem 
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erne melkreife Kuh erkannt so wind das Eingangstor 12 Stufe des zentralen Eingangstors 12 den Melkraum 10 

des betteffenden Melkstandes 14 gedffhet die betref- und dffhet den Rflckweg 17. E«e zweite Stufe des zen- 

fende Kuh wird dadurch in den betreffenden Melkstand tralen Eingangstors 12 ist im RQckweg 17 angeordnet 

14 eingeleitet Die Neubelegung des betreffenden Melk- und gibt in der ersten Stellung (gestrichelt dargesteUt) 

standes 14 wird vom Standsensor gemeldet Anschlies- 5 den Zugang zu den FreBstanden 4 und den Tranken 5 

send wird ein Melkroboter 40, der sich entlang der frei und schliesst dabei den direkten Rflckweg 19. In der 

Melkstande 14 bewegt nach Abarbeitung der frflher zweiten SteBung der zweiten Stufe des Eingangstors 12 

belegten Melkstande, zu dem betreffenden Melkstand wird dagegen der Zugang zu den FreBstanden 4 und den 

gesteuert, das Melkzeug oder einzelne Zitzenbecher au- Tranken 5 versperrt und nur der unmittelbare Rflckweg 

tomatisch an die Zitzen der Kuh angesetzt und an- w 19 in den Laufstall 2 gedffhet Auf diese Weise ist es 

schhessend em Melkvorgang durchgefflhrt Nach er- moglich, melkreife Kflhe in den Melkraum, nicht mel- 

folgtem Melkvorgang wird das Ausgangstor 18 des kreife aber ffltterungsreife Kflhe in die FreBstande und 

MeUcstondes 14 automate* geSffhet, der Melkstand idle anderen Kflhe direkt zurflck in den Laufstall 2 zu 

wirdwiederalsfrei gemeldet selektieren. 

In der Ausfflhrungsform geraiss Fig. 2 ist am Einlass 15 ParaUel zu den Melkstinden 14 ist in voreegebenem 

des Laufganges 15 em zentrales Eingangstor 12 ange- Abstand eine Sdriene 42 angeoidnet lings der ein Mel- 

ordnet, und vor diesem Tor 12 befindet sich ein zentra- kroboter 40 hin- und herbewegbar ist vgL Fte. 5 und 6 

ler Idenufikationssensor 22 Die einzelnen Sensoren 22 Der Melkroboter 40 besitzt einen dreidimendonal ver- 

vor den einzelnen Melkstinden 14 sind dagegen entfal- fahrbaren Stellarm 45 -49, an dessen freiem Ende eine 

lea to dieser Ausfflhrungsform lisst sich das Eingangs- » Halteeinrichtung 59a zum Halten eines Melkzeues 50 

tor 12 jedes einzelnen Melkstandes df men, sobald eine oder eines Zitzenbechers angeordnet ist Der Melkro- 

Kuh den Melkstand verlassen hat da das zentrale Ein- boter 40 empfangt Steuersignale von der Steuereinrich- 

gangstor 12 sich nur 6ffhet wenn eine Kuh vom Identifi- tung 30, die mit der Identifikationseinrichtung 20 elek- 

kattonssensor 22 als melkreif erkannt wurde. Das trisch verbunden ist An den einzelnen Melkstanden 14 

ScliessendesEmg^oresttunddieAlrtivierungdes » sind Standsensoren 32 angebracht die zi. als Ocht- 

Melkroboters 40 erfolgt wenn der Standsensor das ein- schranke ausgebildet sein kdnnen und der Identifika< 

, I n w T mmmt tionseinrichtung 20 melden, wenn ein Melkstand 14 be- 

Die Stallanordnungen gemass Fig. 3, 4 und 5 enthal- legt oder frei ist 

ten ebenfaUs einen separaten Melkraum 10 mit in Serie Sobald der betreffende Standsensor 32 eine Kuh im 

angeordneten Melkstanden 14, die von einem parallel zu 30 Melkstand 14 erkennt und der Identifikationseinrich- 

den Melkstinden verlaufenden Laufgang 15 erreichbar tung 20 meldet wird mittels eines Steuersignals der 

and, wenn das Emlasstor 12 des betreffenden Melkstan- Steuereinrichtung 30 das betreffende Eingangstor 12 

des 14 geoffnet ist und dadurch den Laufgang 15 spent geschlossen, und der Melkroboter 40 erhalt den Bef ehl 

Vorgesehen ist em zentrales Eingangstor 12 am Einlass nach Abarbeitung der vollen Melkstande 14 auch den 

des Laufganges 15. Am Einlass zum Melkraum 10 35 zuletzt gefflllten Melkstand zu bedienen. 

C « ?? gang 17 zu f reBstanden 4 wi 5 Fig. 7 zeigt eine perspektivische Ansicht des Melkro- 

ab (Fig. 3). Alternauv zweigt am Einlass zum Melkraum boters. Auf einer Schiene 42, die lings der Melkstande 

10 em Rflckweg 17 ab, der zum Laufstall 2 zurflckfflhrt 14 verliuft, ist ein Wagen 44 gelagert und mittels eines 

Das zentrale Eingangstor 12 1st als Zweiwegetor ausge- Antriebs in beliebige Positionen lings der Schiene 42 

bildet welches m emer Stellung den Zutritt zu dem Mel- 40 verfahrbar. An dem Wagen 44 ist eine erste Ffihrungs- 

kraum 10 schliesst und dann den Zugang 17 zu den stange 45 - senkrecht zur Schiene 42 - befestigt auf 

FreBstanden bzw. den Rflckweg zum Laufstall 2 Offhet der eine Hfllse 46 mittels eines Antriebs verschiebbar 

und welches in der anderen Stellung den Zutritt zum gelagert ist An der ersten Hfllse 46 ist eine Fflhrung 47 

MeUcraum 10 freigibt und dann den Zutritt 17 zu den - senkrecht zur Fflhrungsstange 45 und senkrecht zur 

FreBstanden bzw. den Rflckweg zum LaufstaB 2 45 Schiene 42 - befestigt in welcher ein StellgBed 49 mit- 

, e ^ V ?' dem zentralen Eingangstor 12 ist ein zen- tels eines Antriebs verschiebbar ist und an seinem freien 

traler Identifikationssensor 22 angeordnet der die Kflhe Ende eine Halterung 49a zur Aufnahme eines Melk- 

emzeln identifiziert wobei die Identifikationseinrichtun- zeugs 50 oder einzelner Zitzenbecher od dgL aufweist 

gen 20 1 geeignete Steuersignale an eine Steuereinrich- Der Wagen 44 und die daran befestigte Einheit aus Fflh- 

tung 30 abgeben, die das zentrale Eingangstor 12 in die 50 rungsstange 45/Hulse 46 sowie Fflhrung 47/StelMed 49 

erste SteUung bewegt, wenn eine Kuh nicht melkreif ist bflden eine Roboter- oder Handhabungseinheitwelche 

die jedoch das zentrale Eingangstor 12 in die zweite bei Aussteuerung der betreffenden drei Antriebe in die 

SteUung bewegt wenn die Kuh melkreif . ist und ein drei Richtungen eines kartesischen Koordinatensystems 

Mellcstandalsfretgemeldetist verfahrbar sind. so dass das Melkzeug 50 in der durch 
In Fig. 5 1st eme weitwe Ausfuhrungsform der Stal- 55 die Abmessungen bedingten Reiehweite der Robote- 

tonordnung abgebildet die eine Kombination der bei- reinheit aOe beBebigen Positionen im Raum anfahren 

den Anordnungen gemass Kg. 3 und Fig. 4 ist und ein und bedienen kana Die Halterung 49a am freien Ende 

zentrales Eingangstor 12 vor dem separaten Melkraum des SteUgBedes 49 ist als Greifeinrichtung ausgebfldet 

10 besitzt Am Einlass zum Melkraum 10 zweigt ein die das Melkzeug fassen oder - nach erfolgreichem 

Zugang 17 ab, der zu den FreBstinden 4 und den Trin- eo Ansetzen an die Kuh - freigeben kann. 

ken 5 oder zu emem Rflckweg 19 fuhrt, der unmittelbar Die Antriebe fflr den Wagen 44. die Hfllse 46 und das 

in den Lauf sttul 2 zurflckgefflhrt ist Das zentrale En- StellgBed 49 lassen sich zA als elektrische SteBmotoren 

gangstor 12 1st zweistufig aufgebaut und hat die Funk- oder als hydraulische oder pneumatische Schubkolben- 

hon eines Dreiwegetors. Die erste Stufe des Eingangs- anordnungen ausbilden und erhalten ihre Stellsignale 

tores gibt m der emen SteBung (nicht dargesteBt) den 65 von der Steuereinrichtung 30 

Laufgang 15 zum Melkraum 10 frei und schfiesst gleich- Auf der Schiene 42 ist ein zweiter Wagen 61 ver- 

zatig den Rflckweg 17 zu den FreBstanden bzw. zum schiebbar gelagert, der eine Messeinrichtung 60 trigt 

Rflckweg 19. In der anderen SteBung schliesst die erste Die Messeinrichtung 60 besteht aus einem am zweiten 
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Wagen 61 bef estigten Bugel 64, der etwa U-fdrmig aus- i 
gebildet ist und zwei abwfirts gerichtete Schenkel auf- 

weist, an denen je ein Sensor 62 angeordnet ist, die zur ; 
Ausmessung der Position der Zitzen einer Kuh dienen Ji 
und zJJ. optische oder akustische MeBsignale empfan- 5 
gen und an die Steuereinrichtung 30 zur Decodierung 
und Positionsbestimmung der Zitzen weiterleiten. Der 
BQgel 64 ist so bemessen, dass er fiber die in den Melk- 
stdnden 14 stehenden Kflhe reicht, und dass die beiden 
abwarts gerichteten BQgel auf beiden Seiten der Kuhe 10 
— etwa in Hdhe des Euters — positioniert sind. Der 
Wagen 61 der Messeinrichtung 60 lasst sich an den Wa- 
gen 44 ankoppeln und von diesem abkoppeln und diese 
An- und Abkopplung an den Wagen 44 erfolgt mittels 
eines Steuersignals aus der Steuereinrichtung SO. Der 15 
Wagen 61 der Messeinrichtung 60 wird mit dem Wagen 
44 des Melkroboters 40 verkoppelt, wenn der Melkvor- 
gang an einer Kuh beendet ist und eine Kuh in einem 
anderen Melkstand 14 gemolken werden solL Der Mel- 
kroboter 40 wird dann einschiiesslich der Messeinrich- 20 
tung 60 urn ein vorgegebenes, den Melkstandabmessun- 
gen entsprechendes Rastennafi verfahren. Anschlies- 
send wird die Messeinrichtung abgekoppelt, urn einen 
Messvorgang bei gleichzeitigem Ansetzen des Meik- 
zeugs an die Kuh durchzufuhren. Wfihrend bei einem 25 
Messvorgang die Sensoren 62 eine feste Referenzposi- 
tion einnehmen, werden die Steuersignale fur die An- 
triebe des Melkroboters gebildet und diese steuern den 
Stellarm 45 -49a so aus, dass das Melkzeug zu der exak- 
ten Zitzenposition gef Qhrt wird 30 

Die Steuereinrichtung 30 steuert den gesamten Melk- 
vorgang, evtl zus&tzliche Massage- und Reinigungsvor- 
g^nge vor dem Ansetzen des Melkzeugs sowie das Off- 
nen und Schliessen der einzelnen Melkstlnde 14. Aus- 
serdem die Kontrolle und das Verwerfen der Voi^e- 35 
melksprobesowie die Reinigung der gesamten Melkan- 
lage. 
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